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A subspace identification algorithm is reformulated from a control point of view. 
Model Predictive Control (MPC) is defined as a category of control system that 
determines the control trajectory that will result in an optimized future behavior of a 
plant. Typical design of predictive controllers starts with identification of parametric 
model using plant input and output data. Then, predictor matrices can be obtained 
from the model. Next, the predictor matrices are used to obtained predictions for the 
process output which are used in the controller design. In this work, however, the 
predictive controller can be obtained directly from input and output data by using the 
subspace matrices. Therefore, this method eliminates the intermediate step of 
parametric model identification. The comprehension of this concept is discussed and 
the implementation of predictive controller is done virtually by using MATLAB 
simulation. The proposed linear input/output data-based predictive controller is 
applied to the property control of an activated sludge plant. A typical control 
problem such as variation of set-point tracking has shown that the proposed 























Algoritma subspace dirumuskan semula dari perspektif sistem kawalan. Model 
peramal kawalan ditakrifkan sebagai satu kategori sistem kawalan yang menentukan 
unjuran kawalan yang akan menghasilkan tingkah laku akan dating yang optimal 
bagi sesuatu sistem. Reka bentuk kebiasaan model peramal kawalan bermula dengan 
pengenalpastian kepada model parametrik yang menggunakan input dan output data 
sesuatu sistem. Kemudian, matriks ramalan boleh diperolehi daripada model 
tersebut. Seterusnya, matriks ramalan ini digunakan untuk meramal output proses 
dan kemudian digunakan dalam reka bentuk model peramal. Walau bagaimanapun, 
dalam projek ini, pengawal ramalan boleh diperolehi secara langsung daripada input 
dan output data dengan menggunakan matriks subspace. Oleh itu, kaedah ini telah 
menghapuskan langkah perantaraan iaitu langkah untuk mendapatkan model 
parametrik. Kefahaman konsep ini akan dibincangkan dalam laporan ini dan 
pelaksanaan pengawal ramalan dilakukan dengan menggunakan simulasi MATLAB. 
Pengawal linear input dan output data yang dicadangkan daripada penyelidikan ini 
dilaksanakan ke atas proses lumpur aktif dan sifat kawalan ke atasnya diperhatikan. 
Masalah umum kawalan seperti menjejaki variasi aras had telah menunjukkan 
bahawa pengawal yang dicadangkan mempunyai prestasi kawalan yang memuaskan. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
